






















第 1章では，本研究の背景および目的と電子制御スロットル弁を用いた自動卓駆動系のDBW([)rive by 
Wire)と称される制御の自由度についての概説を述べた。
第2章では，機関負荷系に対してトルクと向転数を適宜の比でフィードパックした場合，その比率によっ
て静的および動的な挙動特性に差異が生じることの原論的な説明ならびに離散系扱いとすべき場合の取り
扱い等について亘及したの
第3草では，第2章で得られた挙動特性をもとにアクセル感度を任意設定する制御則を作成した。この
制御則をトルクデマンド)J式と称し実験によりその有用性および設定可能域について検討した結果を述
ベfこ。
~~ ，}草:で‘は，車抽出力トルク情報をセンサーレスで得るために適応観測誌にデータテープ‘ルを付加した
ソフトウェアトルク計を作成し，それを用いてアクセル感度設定を行い良好な結果を得た。特にトルクの
高周波信号がカットされるため， トルクセンサーを用いた場合より良い制御結果が得られた。
第5章では，第4章では触れなかった外乱負荷トルクも考癒してソフトウェアトルク計を作成しシミュ
レーションを行なった。
第6章では，市ー重計および勾配ctlなしで車両軍量や道路勾配の変化を補償する制御法を提案し.設定通
りのアクセル感度となることを実験により確かめた。
第7章と第8牽では， トルクデマンド方式と他の制御方式であるPD制御， スロットル~トルク関係を保
存したテーブルを利用するフィードフォワード制御やモデル規範型適応制御との比較検討を行い. トルク
デマンドH式が最も優れた性能を角ーしていることを述べた。
最後に第9望者では以上の研究結果を要約した。
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論文審査の結果の要旨
現用のガソリンエンジン臼動車のほとんどは，吸気量を調整するスロットル弁とアクセルペダルが索で
i直結されている。アクセル感度は踏み込み量に対する車の加速応答で実感されるものであり. したがって
現用車ではこの感度を白由に設定できなL、。これに対してアクセルペダルがコンビュータ経由で電チ制御
スロットル弁に信号線で結合されている.いわゆるDBWCDrive By Wire)機構ならばこの感度をハード
ウエア限界内で自由に設定できる。本論文はDRW機構におけるアクセノレ感度の設定に関するものである。
ここで用いられている感度設定の原理はエンジンが発生するトルクと回転数の信号を適宜の比でフィー
ドパックすることによるもので，本論文ではトルクデマンド方式と祢している。
先ず， トルクデマンド方式の原理を理論的に明確にした後，シミュレーションおよび実験により任意の
感度設定が得られることを実証し同時に望ましい設定範囲についてもシミュレーションで検討し，その
範囲を推奨している。
次に， トルク信号を得るためのハードウエアトルク計は，一般に高価であることに鑑み， ソフトウエア
トルク計を適応観測器理論により考案しこれを用いて.上記トルクデマンド方式による感度の設定実験
を行っている。この場合，適応観測器埋論が線形理論であるのに対して対象とする車のエンジン，駆動系
は相当強い非線形性を持っていることに対処するための正夫をし，精度，応答速度上にも問題が無いこと
を確かめている。
さらに，実際の走行に当たっては道路勾配や積載量の変化という外乱負街トルクの変動が存庇すること
も考慮して実用に障害がない手段を講じている。
最後に，現時点で考えられる感度設定の他の方式.たとえばモデ、ル規範型適応制御やフィードフォワー
ド制御などと比較を行い， トルクデマンド方式が最も優れた性能を有した方式であることを示している。
以上要約して本論文は機械工学，日動車工学，なかんずく自動車のエンジン，駆動系の制御の発展に寄
守・するところが大きい。よって本論文の著者は博士(了.学)の学位を授与される資格を有するものと認め
る。
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